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Abstrak– Besarnya arus asut motor induksi tiga fasa 
merupakan dasar acuan dalam perencanaan instalasi 
listrik, khususnya dalam mendesain peralatan proteksi dan 
ukuran penampang penghantar yang digunakan untuk 
melayani motor tersebut. Arus asut motor induksi standar 
NEMA dapat ditentukan dengan dua cara, yaitu 
berdasarkan rangkaian ekivalen motor atau berdasarkan 
kode huruf yang tertera pada pelat nama motor. Penelitian 
ini membahas tentang perbandingan arus asut motor 
induksi tiga fasa standar NEMA berdasarkan parameter 
rangkaian ekivalen dan berdasarkan kode huruf motor. 
Data motor yang digunakan sebanyak tiga sampel dengan 
spesifikasi : Motor 1 (40 hp, 460 V, 60 Hz, kode huruf F ), 
Motor 2 (60 hp, 2200 V, 60 Hz, kode huruf F), dan Motor 3 
(3 hp, 440 V, 60 Hz, kode huruf J). Sedangkan 
perhitungan parameter rangkaian ekivalen menggunakan 
dua metode. Dari hasil percobaan ketiga motor dan 
dengan menerapkan kedua metode diperoleh parameter 
rangkaian ekivalen untuk tiap-tiap motor dan selanjutnya 
dapat ditentukan besarnya arus asut. Perhitungan arus 
asut dengan menggunakan Metode I untuk ketiga motor 
berturut-turut adalah 264,6811 A, 77,4801 A, 30,7854 A 
sedangkan Metode II berturut-turut adalah 252,1898 A, 
76,3227 A, 29,9588 A. Dengan merujuk pada arus asut 
minimum standar NEMA besarnya galat Metode I dan 
Metode II untuk Motor 2 berturut-turut adalah – 1,5871 %  
dan  – 3,0572 %. Berbeda halnya dengan Motor 1 dan 
Motor 3 dimana tidak terdapat adanya galat.  
Kata kunci- motor induksi tiga fasa, arus asut, parameter 
rangkaian ekivalen, kode huruf, standar NEMA  
1.  Pendahuluan 
 Motor induksi atau motor asinkron merupakan motor 
arus bolak-balik yang paling lazim digunakan dikarenakan 
kesederhanaannya, konstruksinya yang kuat, dan biaya 
pembuatannya yang rendah. Motor induksi tiga fasa 
merupakan jenis motor yang paling banyak digunakan pada 
proses produksi di industri dan berperan sebagai salah satu 
komponen utama dalam proses industri. Sebagai suatu alat 
yang mengkonversikan energi listrik menjadi energi 
mekanik, putaran dan torka yang dihasilkan oleh motor 
induksi dapat dimanfaatkan untuk menggerakkan peralatan.   
Sebuah motor induksi biasanya menarik arus sekitar 5 
sampai 7 kali dari arus nominal selama pengasutan. Jika 
motor menarik arus yang besar saat pengasutan, maka akan 
mengakibatkan kerusakan pada motor akibat pemanasan 
lebih. Arus asut yang tinggi juga dapat mengakibatkan drop 
tegangan yang cukup besar pada sistem tenaga. Dengan 
demikian metode pengasutan perlu diterapkan untuk motor 
berkapasitas besar guna mengurangi arus asut dan drop 
tegangan.  
2.  Teori Dasar  
Motor induksi memiliki putaran rotor yang tidak sama 
dengan putaran medan stator, dengan kata lain putaran rotor 
dengan putaran medan pada stator terdapat selisih putaran 
yang disebut slip. Motor induksi tiga fasa yang mempunyai 
efisiensi tinggi biasanya memiliki tahanan rotor yang kecil. 
Akibatnya motor ini akan menghasilkan torka awal yang 
kecil dan menarik arus awal yang besar.  
Parameter rangkaian ekivalen dapat dicari dengan 
melakukan pengukuran pada percobaan tanpa beban / beban 
nol, percobaan rotor ditahan, dan percobaan tahanan DC. 
Slip yang mendekati nol terjadi ketika tidak ada beban 
mekanik. Sedangkan pada kondisi rotor ditahan slip bernilai 
samadengan satu. 
2.1. National Electrical Manufacturers Association 
(NEMA) 
NEMA dibuat pada tahun 1926 oleh penggabungan Klub 
Electric Power dan Produsen Asosiasi Kebutuhan Listrik, 
menyediakan sebuah forum untuk standarisasi peralatan 
listrik, memungkinkan konsumen untuk memilih dari 
berbagai produk listrik yang aman, efektif, dan kompatibel. 
Organisasi tersebut juga membuat banyak kontribusi untuk 
industri listrik dengan membentuk pengembangan kebijakan 
publik dan beroperasi sebagai lembaga rahasia pusat untuk 
mengumpulkan, menyusun, dan menganalisis statistik pasar 
dan data ekonomi. 
 
2.2. Kelas Desain Motor Induksi   
Standar NEMA pada dasarnya mengelompokkan motor 
induksi ke dalam empat kelas yakni desain A, B, C, dan D. 
 Gambar 1 memperlihatkan karakteristik torka – kecepatan 
motor induksi berdasarkan kelas desain. 
 
Gambar 1.   Karakteristik tipikal torka – kecepatan  
untuk berbagai kelas desain 
 
2.3. Kode Huruf dan Arus Asut 
Kode Huruf (Code Letter) adalah sebagian informasi 
tambahan pada papan nama motor NEMA. Kode ini 
menunjukkan besarnya arus yang terjadi ketika motor diasut.  
Batasan ini dinyatakan dalam bentuk daya semu motor 
selama pengasutan atau kVA rotor ditahan sebagai fungsi 
besarnya hp nominal. Penandaan huruf untuk kVA rotor 
ditahan per hp diukur pada tegangan penuh dan frekuensi 
nominal seperti diperlihatkan pada tabel 1. 
Tabel 1. Kode huruf (kVA rotor ditahan) - penandaan pelat nama 
* Rentang kVA rotor ditahan per hp mencakup angka terendah 
hingga, tetapi tidak termasuk angka tertinggi. Sebagai contoh 3,14 
ditandai dengan huruf A dan 3,15 dengan huruf B. 
Sumber : NEMA Standards Publication (2002:28) 
 
Arus asut motor induksi dapat ditentukan berdasarkan 
tegangan nominal, hp, dan kode huruf yang tertera pada 
pelat nama motor. Selanjutnya daya semu motor pada 
kondisi pengasutan dapat ditentukan berdasarkan persamaan 
berikut : 
       (          )(                 ) (1) 
Dan arus asut dapat ditentukan berdasarkan persamaan 
berikut : 
       
     
√    
 (2) 
dimana : 
            arus asut (A) 
        aya semu motor pada kondisi pengasutan (VA) 
           tegangan sumber / jala-jala (V) 
 
2.4. Penerapan Metode 
Pada penelitian ini digunakan 2 (dua) buah metode untuk 
penentuan parameter rangkaian ekivalen motor induksi. Hal 
ini dilakukan guna sebagai studi banding hasil parameter 
yang diperoleh. Selanjutnya dari parameter tersebut akan 
ditentukan besarnya arus asut motor induksi. Besarnya arus 
asut dengan 2 buah metode ini selanjutnya dibandingkan 
kembali dengan besarnya arus asut yang diperoleh dengan 
menggunakan standar NEMA. 
 
2.4.1. Metode I 
2.4.1.1. Percobaan Tanpa Beban 
Pada metode ini pendekatan rangkaian ekivalen motor 
induksi yang digunakan diperlihatkan pada gambar 2. 
Percobaan tanpa beban (no-load test) ditujukan untuk 
mengukur besarnya rugi-rugi putaran motor serta 
memberikan informasi tentang arus magnetisasi. 
 
 
Gambar 2.  Model rangkaian ekivalen Metode I 
pada kondisi tanpa beban 
Penandaan 
huruf 
kVA per hp* 
Penandaan 
huruf 
kVA per 
hp* 
A 0 – 3,15 K 8,0 – 9,0 
B 3,15 – 3,55 L 9,0 – 10,0 
C 3,55 – 4,0 M 10,0 – 11,2 
D 4,0 – 4,5 N 11,2 – 12,5 
E 4,5 – 5,0  P 12,5 – 14,0 
F 5,0 – 5,6  R 14,0 – 16,0 
G 5,6 – 6,3 S 16,0 – 18,0 
H 6,3 – 7,1 T 18,0 – 20,0 
J 7,1 – 8,0 U 20,0 – 22,4 
  V 
22,4 – dan 
keatas 
 Pada kondisi tanpa beban, rugi-rugi tembaga rotor dapat 
diabaikan karena arus       bernilai sangat kecil, hal ini 
dikarenakan beban   (   )  ⁄  yang sangat besar.  
Rugi-rugi tembaga stator dalam hal ini adalah : 
             
                            (3) 
sehingga daya yang masuk harus sama dengan, 
 
                             
                       
          
 
 (4) 
dimana, 
                                     (5) 
Jadi, dengan memberikan daya masuk ke motor maka rugi-
rugi putaran mesin dapat ditentukan. Sedangkan impedansi 
input ekivalen secara pendekatan adalah : 
 
|   |  
    
    
                              (6) 
 
2.4.1.2. Percobaan Rotor Ditahan 
Rangkaian ekivalen untuk percobaan ini diperlihatkan 
pada gambar 3. 
Gambar 3.  Model rangkaian ekivalen Metode I 
 pada kondisi rotor ditahan 
Daya masuk ke motor diberikan melalui persamaan : 
        √                              (7) 
Jadi faktor daya rotor ditahan diperoleh melalui persamaan :    
         
     
√           
                (8) 
dan sudut impedansi   justru sama dengan         . 
Besarnya impedansi total pada rangkaian motor pada kondisi 
ini adalah : 
 |   |  
    
    
 
    
√      
                  (9) 
dan sudut impedansi totalnya adalah  . Dengan demikian ,  
                 
   
      |   |        |   |                (10) 
Tahanan rotor ditahan     sama dengan : 
                                (11) 
Sedangkan reaktansi rotor ditahan     
  sama dengan :  
    
    
     
              (12) 
dimana   
  dan   
  berturut-turut adalah reaktansi stator dan 
rotor pada frekuensi pengujian/percobaan. 
Tahanan rotor    sekarang dapat diperoleh melalui 
persamaan : 
            (13) 
dimana    ditentukan melalui percobaan DC. Reaktansi total 
rotor yang mengacu ke stator juga dapat diperoleh. Karena 
reaktansi berbanding lurus dengan frekuensi, maka reaktansi 
total ekivalen pada frekuensi operasi normal/nominalnya 
dapat diperoleh dengan persamaan sebagai berikut : 
    (
        
          
⁄ )    
  =            (14) 
Sayangnya, tidak ada cara yang sederhana untuk 
memisahkan kontribusi reaktansi stator dan rotor satu 
dengan lainnya. Selama bertahun-tahun, pengalaman telah 
menunjukkan bahwa motor-motor dengan tipe desain 
tertentu memiliki perbandingan tertentu antara reaktansi 
stator dan rotornya. Hasil pengalaman tersebut dirangkum 
pada tabel 2.. 
Tabel 2. Cara berdasarkan pengalaman dan praktek 
untuk menentukan besarnya reaktansi stator dan rotor 
 
Desain 
Rotor 
1X  dan 2X  
sebagai fungsi dari     
1X  2X  
Rotor belitan 0,5     0,5     
Desain A 0,5     0,5     
Desain B 0,4     0,6     
Desain C 0,3     0,7     
Desain D 0,5     0,5     
Sumber : Chapman, S. J  (2005:458) 
2.4.1.3. Percobaan DC 
Rangkaian dasar untuk percobaan DC ini diperlihatkan 
pada gambar 4. 
 
 
Gambar 4. Rangkaian percobaan Metode I 
untuk pengujian tahanan DC 
Arus pada gambar 4 mengalir melalui dua belitan, sehingga 
tahanan total pada lintasan arus adalah 12R .  
 Oleh karena itu, 
     
   
   
 
atau, 
 
   
   
     
 
                     (15) 
 
2.4.2. Metode II 
2.4.2.1. Percobaan Tanpa Beban 
Rangkaian ekivalen motor induksi untuk Metode II pada 
kondisi tanpa beban diperlihatkan pada gambar 5. 
 
 
Gambar 5. Rangkaian ekivalen Metode II 
pada kondisi tanpa beban 
 
Dengan mengabaikan rugi-rugi tembaga rotor, rugi-rugi 
putaran (    ) pada kondisi operasi normalnya dapat 
ditentukan dengan mengurangkan daya masuk pada kondisi 
tanpa beban (     ) dengan rugi-rugi tembaga stator. 
                      
         (16) 
dimana     adalah jumlah fasa. 
Sedangkan rugi-rugi inti dapat ditentukan sebagai berikut : 
                               
         (17) 
disini        adalah total rugi-rugi inti pada kondisi tanpa 
beban sesuai dengan besarnya tegangan pada percobaan 
tanpa beban (biasanya menggunakan tegangan nominal). 
Reaktansi     yang diukur pada terminal stator pada 
kondisi tanpa beban akan hampir sama dengan       
dimana reaktansi diri stator (   ) adalah : 
                       (18) 
Daya reaktif pada kondisi tanpa beban (     ) dapat 
ditentukan sebagai berikut : 
         √     
        
 
     (19) 
dimana, 
                          (20) 
besaran       pada persamaan (20) merupakan total daya 
semu input pada kondisi tanpa beban. 
Reaktansi tanpa beban (   ) dapat dicari berdasarkan 
nilai       dan       sebagai berikut : 
       
     
       
       (21) 
2.4.2.2. Percobaan Rotor Ditahan 
Rangkaian ekivalen motor induksi untuk Metode II pada 
kondisi rotor ditahan diperlihatkan pada gambar 6. 
 
 
Gambar 6. Rangkaian ekivalen Metode II  
pada kondisi rotor ditahan 
Berdasarkan pengukuran rotor ditahan, reaktansi rotor 
ditahan dapat diperoleh dari daya reaktif rotor ditahan : 
       √     
        
                  (22) 
dimana  
                                     (23) 
merupakan total daya semu rotor ditahan. Reaktansi rotor 
ditahan, nilainya dikoreksi sesuai dengan frekuensi 
nominalnya, kemudian dapat dihitung dengan menggunakan 
persamaan berikut : 
     (
        
          
) (
     
       
 )               (24) 
Tahanan rotor ditahan dapat dihitung dari daya input 
rotor ditahan, yakni : 
     
     
       
                      (25) 
Dengan demikian tahanan pada kondisi rotor ditahan 
adalah : 
          (
  
     
*
 
       (26) 
dan reaktansi pada kondisi rotor ditahan di frekuensi 
nominalnya adalah : 
          (
  
     
*       (27) 
Dari pers. (27) dan (26) reaktansi bocor rotor    dan 
tahanan rotor    dapat ditentukan dengan persamaan berikut 
: 
    (      ) (
  
         
*      (28) 
 dan  
    (      ) (
     
  
*
 
 (29) 
Agar supaya diperoleh keakuratan yang tinggi dari 
percobaan tanpa beban, jika mungkin nilai dari tahanan 
stator    pers. (29) harus dikoreksi kembali sesuai dengan 
besarnya suhu percobaaan rotor ditahan.  
Dengan mensubtitusikan nilai    dari pers. (18) ke 
pers. (27) diperoleh : 
    (      ) (
      
       
* (30) 
Persamaan (30) menyatakan besarnya reaktansi bocor 
rotor    dalam bentuk besaran-besaran terukur     dan     
dan reaktansi bocor stator    yang tidak diketahui. Tidaklah 
memungkinkan untuk melakukan pengukuran tambahan agar 
   dan    dapat ditentukan secara sederhana. Untunglah, 
kinerja motor secara relatif dipengaruhi oleh nilai total 
reaktansi bocor yang terdistribusi antara stator dan rotor. 
IEEE Standar 112  merekomendasikan distribusi empiris 
besarnya reaktansi bocor seperti terlihat pada tabel 3. Jika 
kelas motor tidak diketahui, umumnya nilai    dan     
diasumsikan sama.  
Tabel 3. Distribusi empiris reaktansi bocor  
pada motor induksi 
 
Kelas  
motor 
 
Uraian 
Bagian dari 
   +    
X1 X2 
A Torka asut normal, arus asut normal 0,5 0,5 
B Torka asut normal, arus asut rendah 0,4 0,6 
C Torka asut tinggi, arus asut rendah 0,3 0,7 
D Torka asut tinggi, slip tinggi 0,5 0,5 
Rotor 
belitan 
Unjuk kerja tergantung pada tahanan 
rotor 
0,5 0,5 
 Sumber : Fitzgerald, A. E.; Kingsley, C., and Umans, S. D.  
(2003:335) 
Apabila hubungan antara     dan      telah ditentukan, 
maka nilainya dapat disubtitusikan ke pers. (30) dan    
(demikian juga dengan   ) dapat ditentukan dalam bentuk 
    dan     dengan cara menyelesaikan persamaan kuadrat.  
Reaktansi magnetisasi    selanjutnya dapat ditentukan 
dari pers. (18), 
                 (31) 
2.4.2.3. Percobaan DC 
Model rangkaian Metode II  identik dengan Metode I 
(lihat sub bab 2.4.1.3). 
3. Data dan Perhitungan 
3.1.  Data Motor 
Motor induksi tiga fasa yang digunakan sebagai sampel 
percobaan terdiri dari tiga buah dengan spesifikasi yang 
berbeda. Ini dimaksudkan sebagai studi banding besarnya 
arus asut yang akan diperoleh nantinya. Adapun spesifikasi 
motor yang digunakan diperlihatkan pada tabel 4. 
Tabel 4.  Spesifikasi motor induksi tiga fasa 
Motor Daya  
mekanik 
tiga fasa 
(hp) 
Tegangan 
antar fasa 
(V) 
Frekuensi 
 
(Hz) 
Hubungan 
lilitan stator 
Kelas 
desain 
(design 
class) 
1 40 460 60 Y B 
2 60 2200 60 Y A 
3 3 440 60 Y B 
Sumber : Sen, P. C. (1997:229) ; www.faculty.umassd.edu ( ppt : 
3581) ; www.mhee.com 
3.2. Hasil Percobaan 
3.2.1. Percobaan Tanpa Beban 
 
Motor 
Nilai Besaran 
   
(V) 
      
(A) 
  
(Hz) 
    
(W) 
1 460 32,7 60 4664,4 
2 2200 4,5 60 1600 
3 440 2,25 60 220 
 
3.2.2. Percobaan Rotor Ditahan 
 
Motor 
Nilai Besaran 
   
(V) 
      
(A) 
  
(Hz) 
    
(W) 
1 36,2 58 15 2573,4 
2 270 25 15 9000 
3 55 5,92 10 552 
 
3.2.3. Percobaan DC 
 
Motor 
Nilai Besaran 
    
(V) 
    
(A) 
1 12 59 
2 140 25 
3 30,4 5,92 
 
3.3. Perhitungan Parameter Rangkaian Ekivalen dan 
Arus Asut 
3.3.1. Metode I 
Berikut adalah hasil perhitungan parameter dan arus asut 
untuk tiap-tiap motor dengan menggunakan Metode I. 
Motor 1 
R1 = 0,1017 Ω, X1 = 0,4074 Ω, R2 = 0,1532 Ω, X2= 0,6110 Ω, 
XM= 7,7143 Ω,   = 265,5811 V, IL,asut = 264,6811 A 
 Motor 2 
R1 = 2,8000 Ω, X1 = 7,9599 Ω, R2 = 2,0000 Ω, X2= 7,9599 Ω, 
XM= 274,3002 Ω,   = 1270,1706 V, IL,asut = 77,4801 A 
Motor 3 
R1 = 2,5676 Ω, X1 = 2,6367 Ω, R2 = 2,6826 Ω, X2= 3,9550 Ω, 
XM= 110,2674 Ω,   = 254,0341 V, IL,asut = 30,7854 A 
 
3.3.2. Metode II 
Berikut adalah hasil perhitungan parameter dan arus asut 
untuk tiap-tiap motor dengan menggunakan Metode II. 
Motor 1 
R1 = 0,1017 Ω, X1 = 0,4274 Ω, R2 = 0,1804 Ω, X2= 0,6411 Ω, 
XM= 7,5631 Ω,   = 265,5811 V, IL,asut = 252,1898 A 
Motor 2 
R1 = 2,8000 Ω, X1 = 8,0759 Ω, R2 = 2,1201 Ω, X2= 8,0759 Ω, 
XM= 272,9527 Ω,   = 1270,1706 V, IL,asut = 76,3227 A 
Motor 3 
R1 = 2,5676 Ω, X1 = 2,6943 Ω, R2 = 2,8847 Ω, X2= 4,0415 Ω, 
XM= 109,2766 Ω,   = 254,0341 V, IL,asut = 29,9588 A 
 
3.3.3. Perhitungan Arus Asut Berdasarkan Kode Huruf 
Penentuan arus asut menggunakan standar NEMA 
merujuk pada kode huruf tiap-tiap motor. Tabel 5 berikut 
digunakan sebagai acuan untuk penentuan kode huruf. 
Tabel 5.  Penentuan kode huruf (code letter) 
motor induksi tiga fasa berdasarkan daya mekanik motor  
Rentang kVA rotor ditahan per hp mencakup angka terendah 
hingga tetapi tidak termasuk angka tertinggi 
Sumber : Turner, W.C and Steve Doty ( 2007 : 275) 
 
Berikut adalah hasil perhitungan arus asut  untuk tiap-
tiap motor berdasarkan kode huruf standar NEMA. 
Motor 1 
Arus asut berada pada rentang 251,0219 A hingga di bawah 
281,1445 A. 
Motor 2 
Arus asut berada pada rentang 78,7296 A hingga di bawah 
88,1771 A 
.Motor 3 
Arus asut berada pada rentang 27,9490 A hingga di bawah 
31,4918 A. 
4. Pembahasan  
Berdasarkan perhitungan arus asut pada sub bab 3.3  
terlihat bahwa arus asut Motor 1 (40 hp, 460 V, 60 Hz) yang 
dihitung dengan Metode I adalah 264,6811 A dan Metode II 
adalah 252,1898 A. Sedangkan arus asut yang ditentukan 
berdasarkan standar NEMA adalah sebesar 251,0219 A 
hingga di bawah 281,1445 A. Dengan demikian terdapat 
kesesuaian karena arus asutnya  berada dalam rentang 
standar NEMA. Hal yang sama juga terjadi pada Motor 3 (3 
hp, 440 V, 60 Hz) dimana jika dihitung dengan Metode I 
adalah sebesar 30,7854 A dan Metode II sebesar 29,9588 A. 
Nilai ini masuk dalam rentang arus asut yang ditentukan 
berdasarkan standar NEMA yakni 27,9490 A hingga di 
bawah 31,4918 A.  
Sedangkan arus asut Motor 2 (60 hp, 2200 V, 60 Hz) 
yang dihitung dengan Metode I adalah sebesar 77,4801 A 
dan Metode II sebesar 76,3227 A. Nilai ini berada di luar 
rentang arus asut yang ditentukan berdasarkan standar 
NEMA yakni 78,7296 A hingga di bawah 88,1771 A. 
Besarnya galat (error) kedua Metode dengan merujuk pada 
arus asut minimum standar NEMA adalah sebagai berikut : 
               
               
       
      
           
                
               
       
      
           
Terlihat bahwa galat hanya terjadi pada penentuan arus 
asut Motor 2 (60 hp, 2200 V, 60 Hz), dimana dengan 
menggunakan Metode I sebesar  1,5871 %  dan Metode II 
sebesar  3,0572 %. Berbeda halnya dengan Motor 1 (40 hp, 
460 V, 60 Hz) dan Motor 3 (3 hp, 440 V, 60 Hz) dimana 
tidak terdapat adanya galat penentuan arus asut baik 
menggunakan Metode I maupun Metode II, hal ini 
dikarenakan nilainya berada dalam rentang arus asut standar 
NEMA. 
5. Kesimpulan 
Berdasarkan hasil percobaan yang dilakukan pada 3 
(tiga) sampel motor induksi tiga fasa maka parameter 
rangkaian ekivalen dapat ditentukan, baik dengan 
menggunakan Metode I maupun Metode II. Dari nilai 
parameter ini maka arus asut motor induksi dapat diketahui. 
Perhitungan menggunakan standar NEMA juga dilakukan 
guna sebagai pembanding besarnya arus asut yang diperoleh 
oleh kedua metode tersebut. Berikut adalah kesimpulan yang 
dapat ditarik dari penelitian yang telah dilakukan : 
1. Pada Motor 1 dengan daya mekanik 40 hp, 460 V, 60 Hz, 
hubungan Y, desain B diperoleh nilai arus asut yang 
Kode huruf 
(code letter) 
kVA rotor ditahan / hp 
*) 
Daya mekanik 
(hp) 
F 5,0 – 5,6 diatas 15 
G 5,6 – 6,3 7,5 – 10  
H 6,3 – 7,1 5 
J 7,1 – 8,0 3 
K 8,0 – 9,0 1,5 – 2 
L 9,0 – 10,0 1 
 telah dihitung dengan menggunakan Metode I sebesar 
264,6811 A, dan dengan perhitungan menggunakan 
Metode II diperoleh nilai sebesar 252,1898 A. 
Sedangkan berdasarkan hasil perhitungan standar NEMA 
dengan estimasi kode huruf Motor 1 adalah F diperoleh 
nilai arus asut sebesar 251,0219 A hingga dibawah 
281,1445 A. Dengan demikian terdapat kesesuaian 
besarnya arus asut baik menggunakan Metode I maupun 
Metode II, hal ini dikarenakan arus asut kedua metode 
berada dalam rentang standar NEMA. 
2. Pada Motor 2 dengan daya mekanik 60 hp, 2200 V, 60 
Hz, hubungan Y, desain A diperoleh nilai arus asut yang 
telah dihitung dengan menggunakan Metode I sebesar 
77,4801 A, dan dengan perhitungan menggunakan 
Metode II diperoleh nilai sebesar 76,3227 A. Sedangkan 
berdasarkan hasil perhitungan standar NEMA dengan 
estimasi kode huruf Motor 2 adalah F diperoleh nilai arus 
asut sebesar 78,7296 A hingga dibawah 88,1771 A. 
Dalam hal ini terdapat ketidaksesuaian besarnya arus 
asut baik menggunakan Metode I maupun Metode II, hal 
ini dikarenakan arus asut kedua metode berada di luar 
rentang standar NEMA. Dengan merujuk pada arus asut 
minimum standar NEMA besarnya galat (error) Metode 
I dan Metode II berturut-turut adalah  – 1,5871 %  dan  – 
3,0572 %. 
3. Pada Motor 3 dengan daya mekanik 3 hp, 440 V, 60 Hz, 
hubungan Y, desain B diperoleh nilai arus asut yang 
telah dihitung dengan menggunakan Metode I sebesar 
30,7854 A, dan dengan perhitungan menggunakan 
Metode II diperoleh nilai sebesar 29,9588 A. Sedangkan 
berdasarkan hasil perhitungan standar NEMA dengan 
estimasi kode huruf Motor 3 adalah J diperoleh nilai arus 
asut sebesar 27,9490 A hingga dibawah 31,4918 A. 
Dengan demikian terdapat kesesuaian besarnya arus asut 
baik menggunakan Metode I maupun Metode II, hal ini 
dikarenakan arus asut kedua metode berada dalam 
rentang standar NEMA. 
4. Perhitungan arus asut Motor 2 dengan menggunakan 
Metode II memiliki galat yang lebih besar dibandingkan 
dengan Metode I. Berbeda halnya dengan Motor 1 dan 
motor 3 dimana tidak terdapat adanya galat nilai arus 
asut baik menggunakan Metode I maupun Metode II, hal 
ini dikarenakan nilai arus asutnya berada dalam rentang 
standar NEMA. 
5. Faktor-faktor yang dapat merupakan penyebab terjadinya 
galat adalah : 
- Penentuan tahanan stator (R1) pada Metode I dan 
Metode II menggunakan tegangan arus searah (DC), 
sedangkan dalam operasi normalnya motor induksi 
bekerja pada tegangan bolak-balik (AC). Demikian 
juga dalam hal perbedaan cara perhitungan reaktansi 
bocor stator (X1) dan reaktansi bocor rotor (X2) antara 
Metode I dan Metode II, meskipun sama-sama 
merujuk pada IEEE. Hal ini sangat berpengaruh pada 
nilai parameter yang diperoleh khususnya untuk 
motor induksi berkapasitas besar. 
- Penentuan kode huruf (code letter) hanyalah berupa 
pendekatan dan belum pasti berlaku umum untuk 
semua motor induksi dengan berbagai merk atau 
produsen.  
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